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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Antriebssystem und
ein Antriebsmodul fir ein Handgerat zum lokalen Aufste-
chen einer menschlichen oder einer tierischen Haut so-
wie ein Handgerat.

Hintergrund

[0002] Derartige Hautstechvorrichtungen werden ge-
nutzt, um die Haut lokal aufzustechen. Hierbei kann vor-
gesehen sein, mittels des lokalen Aufstechens der Haut
eine Substanz in die Haut einzutragen, beispielsweise
einen Farbstoff, in Verbindung mit dem Ausbilden von
Tattoos oder Permanentmakeup, oder einen kosmeti-
schen oder medizinischen Stoff.

[0003] Ubliche Hautstechvorrichtungen sind als Hand-
gerat ausgebildet, bei denen ein Antriebsmodul und ein
hieran koppelndes Nadelmodul vorgesehen sind. Das
Antriebsmodul weist zum Beispiel einen Elektromotor
auf, mit dem eine Antriebsbewegung bereitgestellt wird,
um eine Stechnadel durch eine vorderseitige Gehause-
6ffnung des Nadelmoduls aus- und einzufahren. Die von
dem Antriebsmodul bereitgestellte Antriebsbewegung
wird auf die Stechnadel eingekoppelt, sodass diese zum
lokalen Aufstechen der Haut vor- und zurlickgefahren
werden kann. Antriebsmodul und Nadelmodul kénnen
I6sbar miteinander gekoppelt sein, wobei das Nadelmo-
dul als ein Einwegmodul ausgefiihrt sein kann. Das Vor-
und Zurtiickbewegen der Stechnadel findetim Betrieb mit
einer maschinengesteuerten Wiederholfrequenz statt.
[0004] Das Dokument DE 20 2006 013148 U1 betrifft
eine Vorrichtung zur Ubertragung von axial gerichteten
Kraften auf Nadeln einer Tatowier- oder Schminkmaschi-
ne, umfassend einen Pleuel, welcher eine axial gerich-
tete Kraft auf mindestens eine Nadel Ubertragt, dadurch
gekennzeichnet, dass sie ein Mittel zur Umwandlung ei-
nes Rotationsmoments in die axial gerichtete Kraft auf-
weist, wobei das Mittel zur Umwandlung so ausgestaltet
ist, dass es eine Variation eines auf die Nadel axial wir-
kenden Hubs bewirkt.

[0005] Das Dokument EP 1495 782 A1 offenbart eine
Vorrichtung zum Aufbringen einer Tatowierung oder von
permanentem Make-up, mit einem Einwegmodul, wel-
ches lésbar an einem Handstlick angeordnet ist, einer
Nadel, die miteinem Ende in einem Nadelschaft gehalten
wird, die bewegbar in einer an dem Einwegmodul gebil-
deten Nadelfihrung gelagert ist und die mit einem ande-
ren Ende durch eine Nadeldisendffnung zum Ausbrin-
gen eines Farbstoffs verlauft, und einem an den Nadel-
schaft zum Vor- und Zurtickbewegen der Nadel gekop-
pelten und von mehreren Bauteilen gebildeten Antriebs-
mechanismus, wobei die mehreren Bauteile des An-
triebsmechanismus einen Antrieb und Kopplungsmittel
zum Koppeln des Antriebs an den Nadelschaft umfas-
sen. Zumindest ein Teil der mehreren Bauteile des An-
triebsmechanismus ist gemalk dem Dokument EP 1 495
782 A1indem Einwegmodul angeordnet und zusammen
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mit dem Einwegmodul von dem Handstiick abnehmbar.
[0006] Indem DokumentUS 2018/369553 A1 isteine
Mikronadelmaschine zum Tatowieren offenbart, die eine
im Wesentlichen radialsymmetrische duf3ere Form auf-
weist.

[0007] Das Dokument EP 1 958 659 A1 betrifft ein An-
triebsmodul fir eine Vorrichtung zum lokalen Aufstechen
einer menschlichen oder einer tierischen Haut mit einer
Antriebseinrichtung, die konfiguriert ist, eine Antriebs-
drehbewegung zu erzeugen, und einem an die Antriebs-
einrichtung gekoppelten Wandlungsmechanismus, der
konfiguriert ist, die Antriebsbewegung in eine auf eine
die Haut lokal aufstechende Nadeleinrichtung einkoppel-
bare Vorwarts- / Rickwartsbewegung zu wandeln, und
der ein freilaufendes Funktionsbauteil umfasst, wobei
das Funktionsbauteil an eine eine Taumel- oder Kippbe-
wegung des Funktionsbauteils zulassende, magneti-
sche Verdrehsicherung gekoppelt ist, mit der eine einem
Verdrehen des Funktionsbauteils entgegenwirkende,
magnetische Riickhaltekraft zur Verfligung gestellt ist.

Zusammenfassung

[0008] Aufgabe der Erfindung ist es, ein Antriebssys-
tem sowie ein Antriebsmodul firr ein Handgerat zum lo-
kalen Aufstechen einer menschlichen oder einer tieri-
schen Haut sowie ein Handgerat anzugeben, die flexibel
an unterschiedliche Anwendungsbedingungen anpass-
bar sind.

[0009] Zur Loésung sind ein Antriebssystem sowie ein
Antriebsmodul fir ein Handgerat zum lokalen Aufste-
chen einer menschlichen oder einer tierischen Haut nach
den Anspriichen 1 und 12 geschaffen. Weiterhin ist ein
Handgerat zum lokalen Aufstechen einer menschlichen
oder einer tierischen Haut nach Anspruch 13 geschaffen.
Ausgestaltungen sind Gegenstand von abhangigen Un-
teranspriichen.

[0010] Nach einem Aspekt ist ein Antriebssystem fiir
ein Handgerat zum lokalen Aufstechen einer menschli-
chen oder einer tierischen Haut geschaffen, welches eine
Antriebseinrichtung, die eingerichtet ist, eine drehende
Antriebsbewegung bereitzustellen, sowie einen Wand-
lungsmechanismus aufweist, der zum Abgreifen der dre-
henden Antriebsbewegung an die Antriebseinrichtung
koppelt und eingerichtet ist, ausgehend von der drehen-
den Antriebsbewegung eine lineare Vorwarts- und Riick-
wartsbewegung bereitzustellen. Der Wandlungsmecha-
nismus weist Folgendes auf: eine Taumelscheibenan-
ordnung, die an einer Lagereinrichtung angeordnet ist
und uUber ein Drehgelenk an ein Gelenkbauteil koppelt,
welches von der Lagereinrichtung aufgenommen ist; ei-
ne an der Taumelscheibenanordnung gebildete Taumel-
scheibe, welche im Betrieb aufgrund der drehenden An-
triebsbewegung eine Taumelbewegung ausfihrt; einen
Abgriff, welcher an die Taumelscheibe koppelt und ein-
gerichtet ist, mittels Zusammenwirken mit der Taumel-
scheibe die lineare Vorwarts- und Rickwartsbewegung
zum Abgreifen bereitzustellen; und ein Einstellbauteil,



3 EP 3 725 358 B1 4

welches an die Taumelscheibenanordnung koppelt und
verlagerbar angeordnet ist, derart, dass zum Einstellen
eines Hubs der an dem Abgriff bereitgestellten linearen
Vorwarts- und Ruckwartsbewegung eine Neigung der
Taumelscheibe zur Langsrichtung mittels Verlagern des
Einstellbauteils veranderbar ist.

[0011] Nach einem weiteren Aspekt ist ein Antriebs-
model fir ein Handgerat zum lokalen Aufstechen einer
menschlichen oder einer tierischen Haut mit dem An-
triebssystem geschaffen, welches an ein Nadelmodul mit
einer Stecheinrichtung zum lokalen Hautaufstechen kop-
pelbar ist. Weiterhin ist ein Handgerat zum lokalen Auf-
stechen einer menschlichen oder einer tierischen Haut
mit dem Antriebsmodul und einem hieran gekoppelten
Nadelmodul geschaffen.

[0012] Mit Hilfe des vorgeschlagenen Antriebssys-
tems kann fiir verschiedene Anwendungen beim lokalen
Aufstechen der Haut der Hub der linearen Vorwarts- und
Ruckwartsbewegung flexibel bereitgestellt werden. Bei
dem Handgerat zum lokalen Aufstechen der Haut, wel-
ches auch als Hautstechgerat bezeichnet werden kann,
wird die lineare Vorwarts- und Riickwartsbewegung, wel-
che mit dem Antriebssystem bereitgestellt ist, auf die
Stecheinrichtung eingekoppelt, welche hierauf vor- und
zurlickbewegt wird. Mit Hilfe des vorgeschlagenen An-
triebssystems kann ein flexibel einstellbarer Hub fiir die
lineare Vorwarts- und Ruckwartsbewegung bereitge-
stellt werden. Hierzu ist das Einstellbauteil, welches an
die Taumelscheibenanordnung koppelt, verlagerbar,
beispielsweise schwenkbar, um die Neigung oder
Schragstellung der Taumelscheibe zur Langsrichtung
einzustellen, also einen Anstellwinkel. Dieses bewirkt ei-
ne Anderung des Hubs der mittels des Wandlungsme-
chanismus bereitgestellten linearen Vorwarts- und Riick-
wartsbewegung, welche bei dem Handgerat zum lokalen
Aufstechen der Haut zum Einkoppeln auf die Stechein-
richtung abgegriffen werden kann.

[0013] Zum Andern der Neigung der Taumelscheibe
zur Langsrichtung mittels Verlagern des Einstellbauteils
kann eine Lagerung des Einstellbauteils in der Langs-
richtung verlagerbar sein.

[0014] Die Antriebseinrichtungkann mittels eines elek-
trischen Motors gebildet sein. Die Wiederholfrequenz,
mit der die lineare Vorwarts- und Rickwartsbewegung
bereitgestellt ist, kann zwischen etwa 0,5 und etwa 200
Hz, alternativ zwischen etwa 10 und etwa 200 Hz oder
zwischen etwa 40 und etwa 200 Hz betragen.

[0015] Bei dem Handgerat kann das Nadelmodul mit
zugeordneter Stecheinrichtung, welches als solches in
verschiedenen Ausfiihrungsformen bekannt ist, als Ein-
wegmodul ausgefiihrt sein. Bei dem Nadelmodul kénnen
ein oder mehrere Bauteile aus einem Kunststoffmaterial
hergestellt sein, beispielsweise mittels SpritzgieRen. Ins-
besondere bei der Ausfiihrung als Einwegmodul ist das
Nadelmodul I6sbar an dem Antriebsmodul angeordnet.
Mit Hilfe des Antriebsmoduls wird die lineare Vorwarts-
und Rickwartsbewegung bereitgestellt, welche als An-
triebsbewegung auf die Stecheinrichtung des Nadelmo-
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duls abgegriffen wird, um ein wiederholtes lokales Auf-
stechen der Haut ausfiihren zu kdnnen.

[0016] Das Drehgelenk kann zum Beispiel als Kugel-
gelenk ausgefihrt sein.

[0017] Das Einstellbauteil kann an der Taumelschei-
benanordnung schwenkbar gelagert sein. Beispielswei-
se kann die Lagerung des Einstellbauteils an der Tau-
melscheibenanordnung mit Hilfe eines Lagerzapfens
und einer zugeordneten Lageréffnung gebildet sein, in
welcher der Lagerzapfen angeordnet ist. Das Einstell-
bauteil kann dann in gegentiberliegenden Endbereichen
des Einstellbauteils jeweils schwenkbar gelagert sein.
[0018] Das Einstellbauteil kann mit einem Flachbauteil
gebildet sein, dessen Flachseiten sich in der Langsrich-
tung erstrecken. Das Flachbauteil kann mit einem Schei-
benbauteil gebildet sein. In einer Ausfiihrungsform ist
das Flachbauteil an der Bauteillagerung sowie an der
Taumelscheibenanordnung schwenkbar oder drehbar
gelagert.

[0019] Das Einstellbauteil kann an einer Bauteillage-
rung verlagerbar angeordnet ist, zum Beispiel schwenk-
bar, derart, dass zum Einstellen des Hubs der an dem
Abgriff bereitgestellten linearen Vorwarts- und Rick-
wartsbewegung die Neigung der Taumelscheibe zur
Langsrichtung mittels Verlagern des Einstellbauteils ver-
anderbar ist, wobei hierzu die Bauteillagerung in der
Langsrichtung verlagerbar ist.

[0020] Das Einstellbauteil kann an der Bauteillagerung
schwenkbar angeordnet sein, derart, dass zum Einstel-
len des Hubs der an dem Abgriff bereitgestellten linearen
Vorwarts- und Ruckwartsbewegung die Neigung der
Taumelscheibe zur Langsrichtung mittels Schwenken
des Einstellbauteils veranderbar ist.

[0021] Das Einstellbauteil kann mittels eines Festkor-
pergelenks verlagerbar angeordnet sein. Zum Einstellen
des Hubs der an dem Abgriff bereitgestellten linearen
Vorwarts- und Rickwartsbewegung ist die Neigung der
Taumelscheibe zur Langsrichtung mittels Verlagern des
Einstellbauteils veranderbar, wobei hierzu eine Lage-
rung des Festkdrpergelenks in der Langsrichtung verla-
gerbar ist.

[0022] Die Bauteillagerung kann einen Abstand zwi-
schen einer Drehgelenksmitte des Drehgelenks und der
Bauteillagerung verandernd verlagerbar sein. Ist das
Drehgelenk als Kugelgelenk ausgefuhrt, kann der Kugel-
kopf einstiickig an dem in der Lagereinrichtung aufge-
nommenen Lagerbauteil gebildet sein, zum Beispiel in
einem distalen Lagerbauteil. Die Taumelscheibenanord-
nung ist bei diesem Beispiel an dem Kugelkopf den Frei-
heitsgraden eines Kugelgelenks entsprechend beweg-
lich aufgenommen. Bei dieser oder anderen Ausfiih-
rungsformen kann die Taumelscheibenanordnung einin-
neres Bauteil aufweisen, welches auf dem Kugelkopf
sitzt. Ein den Kugelkopf aufnehmender Abschnitt des in-
neren Bauteils kann iber eine Drehentkopplung, die mit
einem Kugellager gebildet sein kann, an die Taumel-
scheibe koppeln.

[0023] Beim Einstellen der Neigung der Taumelschei-



5 EP 3 725 358 B1 6

be zur Langsrichtung, welche ihrerseits mit einer Axial-
richtung einer Antriebswelle der Antriebseinrichtung zu-
sammenfallen kann, wird eine Ebene quer zur Langs-
richtung mehr oder weniger geneigt, welche sich durch
die Drehgelenksmitte erstreckt, insbesondere die Kugel-
kopfmitte des Kugelgelenks.

[0024] Die Bauteillagerung kann einen Lagerzapfen
aufweisen, welcher drehbar in einer zugeordneten La-
gerbuchse angeordnet ist. Die Lagerbuchse kann an
dem Einstellbauteil vorgesehen sein.

[0025] DieBauteillagerungkanneinerVerlagerungder
Antriebseinrichtung in Langsrichtung folgend verlager-
bar sein. Eine Verlagerung der Antriebseinrichtung, zum
Beispiel eines hiervon umfassten elektrischen Motors mit
Antriebswelle, in Langsrichtung bewirkt oder erzwingt ei-
ne Verlagerung, zum Beispiel (Verschieben) der Bau-
teillagerung, so dass sich die Neigung der Taumelschei-
be verstellt. Hierbei kénnen die Bauteillagerung und die
Antriebseinrichtung einem fixen Abstand in Langsrich-
tung entsprechend miteinander verbunden sein, bei-
spielsweise derart, dass ein auf der Antriebswelle der
Antriebseinrichtung sitzendes Bauteil die Bauteillage-
rung bereitstellt oder an diese fest koppelt, an welche
das Einstellbauteil schwenkbar koppelt.

[0026] Die Bauteillagerung kann an einem in Langs-
richtung relativ zur Antriebseinrichtung verlagerbaren
Bauteil angeordnet sein, zum Beispiel in einem die An-
triebseinrichtung aufnehmenden Gehéause. Bei dieser
Ausfiihrungsform kann die Antriebseinrichtung selbst
ortsfest angeordnet sein. Relativ zur Antriebseinrichtung
wird das verlagerbare Bauteil verlagert, um die Bauteilla-
gerung in Langsrichtung zu verlagern, insbesondere zu
verschieben, um so die Neigung der Taumelscheibe ein-
zustellen. Das verlagerbare Bauteil, an dem die Bau-
teillagerung gebildet ist, kann hierbei eine Relativverla-
gerung in Bezug auf die Lagereinrichtung ausfiihren.
[0027] Die Antriebseinrichtung und der Wandlungs-
mechanismus kénnen in einem Gehause angeordnet
sein, wobei die Lagereinrichtung in dem Gehause ge-
hausefest angeordnet ist.

[0028] Die Lagereinrichtung kann eine in Bezug auf
die Antriebseinrichtung proximale Lagereinrichtung und
eine in Bezug auf die Antriebseinrichtung distale Lager-
einrichtung aufweisen, die in einer Langsrichtung von der
proximalen Lagereinrichtung beabstandet ist. Sind die
Lagereinrichtungen ortsfestim Gehause vorgesehen, ist
der Abstand in Langsrichtung zwischen der proximalen
und der distalen Lagereinrichtung fest. Eine solche Aus-
fuhrungsform kann auch bei anderen Ausgestaltungen
vorgesehen sein.

[0029] Die Taumelscheibenanordnung kannzwischen
der proximalen und der distalen Lagereinrichtung ange-
ordnet sein.

[0030] Die Langsrichtung kann mit der Axialrichtung
der Antriebswelle zusammenfallen.

[0031] Dievorangehendbeschriebenen Ausgestaltun-
genkdnnen bei dem Antriebsmodul sowie bei dem Hand-
gerat entsprechend vorgesehen sein.
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Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen

[0032] Im Folgenden werden weitere Ausfiihrungsbei-
spiele unter Bezugnahme auf Figuren einer Zeichnung
naher erlautert. Hierbei zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Hand-
gerats zum lokalen Aufstechen einer mensch-
lichen oder einer tierischen Haut mit einem
Antriebsmodul und einem hieran gekoppelten
Nadelmodul;

eine perspektivische Darstellung eines An-
triebssystems fiir das Handgerat.

eine perspektivische Darstellung des An-
triebssystems aus Fig. 2 im Schnitt;

eine perspektivische Darstellung des An-
triebssystems aus Fig. 3 miteineranderen Be-
triebsstellung im Schnitt;

eine perspektivische Darstellung des An-
triebssystems aus Fig. 3 mit einer weiteren
Betriebsstellung im Schnitt;

eine perspektivische Darstellung des An-
triebssystems aus Fig. 3 mit noch einer gean-
derten Betriebsstellung im Schnitt;

eine schematische funktionelle Darstellung
fur Elemente des Antriebssystems aus Fig. 3
und Fig. 4 mit einer Hubeinstellung A;

eine schematische funktionelle Darstellung
fur Elemente des Antriebssystems aus Fig. 5
und Fig. 6 mit einer Hubeinstellung B;

eine schematische funktionelle Darstellung
fur Elemente einer anderen Ausfliihrung eines
Antriebssystems mit einer Hubeinstellung A
und

eine schematische funktionelle Darstellung
fur Elemente der anderen Ausfiihrung nach
Fig. 9 mit einer Hubeinstellungen B, die von
der Hubeinstellung A verschieden ist.

Fig. 2
Fig. 3

Fig. 4

Fig. 5

Fig. 6

Fig. 7

Fig. 8

Fig. 9

Fig. 10

[0033] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Handgerats zum wiederholten lokalen Aufstechen
einer menschlichen oder einer tierischen Haut (Haut-
stechgerat) mit einem Gehause 1. Das Gehause 1 istim
gezeigten Beispiel modulartig aufgebaut mit einem An-
triebsmodul-Gehause 1a eines Antriebsmoduls 2 und ei-
nem Nadelmodul-Gehause 1b eines Nadelmoduls 3,
welches lésbar an das Antriebsmodul 2 koppelt.

[0034] In dem Antriebsmodul-Gehause 1a ist ein An-
triebssystem 4 vorgesehen, welches in der dargestellten
Ausflihrungsform eine Antriebseinrichtung 4a mit einem
Motor sowie einen Wandlungsmechanismus 4b auf-
weist. Mittels des Motors wird bei dem Beispiel eine dre-
hende Antriebsbewegung (Antriebskraft) bereitgestellt,
die mit Hilfe des Wandlungsmechanismus 4b in eine in
linearer Richtung wirkende Antriebskraft in Langsrich-
tung (Vor- und Zuriickbewegung) des Gehauses 1 ge-
wandelt wird, sei es zum Ausfilhren eines Einzelhubs
oder flr eine repetitive Bewegung.
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[0035] Zur Energieversorgung kann das Handgerat
Uber eine Zuleitung 5 an eine Versorgungsspannung an-
geschlossen werden. Die Zuleitung 5 kann erganzend
Kabel umfassen, Uiber die Steuersignale zwischen einem
Steuergerat (nicht dargestellt) und dem Handgeréat Giber-
tragen werden.

[0036] Die vom Antriebssystem 4 maschinell erzeugte
Antriebskraft wird Gber eine Kopplungseinrichtung 6 auf
eine Stecheinrichtung 7 miteinem Stechwerkzeug 7a ge-
geben, welches in einer Werkzeugaufnahme 8 angeord-
netist. Im Fall der Verwendung einer oder mehrerer Na-
deln als Stechwerkzeug 7a kann es sich bei der Werk-
zeugaufnahme 8 um einen Nadelschaft handeln, der in
dem Nadelmodul-Gehause 1b in einer zugeordneten
Fihrung angeordnet ist, so dass die repetitive oder zy-
klische Antriebskraft in linearer Richtung fiir eine Vor-
und Riickwartsbewegung von Werkzeugaufnahme 8 mit
Stechwerkzeug 7a umgesetzt werden kann. Das Stech-
werkzeug 7a ist durch eine Gehdusedffnung 9 frontseitig
an dem Nadelmodul-Gehause 1b gefiihrt, so dass zu-
mindest in einer ausgefahrenen Stellung eine Stech-
werkzeugspitze 10 aulerhalb des Nadelmodul-Gehau-
ses 1b angeordnetist, um die zu bearbeitende Haut auf-
zustechen. Die Gehausedffnung 9 ist bei der gezeigten
Ausfiihrungsform am vorderen Ende des Nadelmodul-
Gehauses 1b an dem Nadelmodul 3 gebildet, welches
I6sbar an dem Antriebsmodul-Gehause 1a angeordnet
ist.

[0037] Bei der gezeigten Ausfiihrungsform des Hand-
gerats ist in dem Gehause 1 weiterhin ein Reservoir 11
vorgesehen, welches zur Aufnahme einerin die Haut ein-
zubringenden Substanz dient, zum Beispiel einer Farbe
im Fall des Herstellens eines Tattoos oder von perma-
nentem Makeup. Uber einen Ausfluss 12 wird die Sub-
stanz an das Stechwerkzeug 7a herangefiihrt, um so an
der Stechwerkzeugspitze 10 die Substanz zum Einbrin-
gen in die Haut bereitzustellen. Alternativ kann das Re-
servoir 11 auch im Antriebsmodul-Gehause 1a oder au-
Rerhalb des Gehauses 1 angeordnet sein. Verschiedene
Ausgestaltungen fir ein solches Reservoir und das Be-
reitstellen der einzubringenden Substanz im Bereich des
Stechwerkzeugs 7 sind als solche bekannt, beispielswei-
se auch unter Verwendung einer Pumpeinrichtung an
dem Reservoir 11.

[0038] Fig. 2 zeigt eine schematische perspektivische
Darstellung eines Antriebssystems 20, welches bei-
spielsweise flur das Antriebsmodul 2 nutzbar ist. Die Fig.
3 bis 6 zeigen jeweilige Schnittdarstellungen des An-
triebssystems 20 mit unterschiedlichen Betriebsstellun-
gen.

[0039] Mit Hilfe eines elektrischen Motors 21 wird Gber
eine Antriebswelle 22 eine drehende Antriebsbewegung
bereitgestellt, die von dem Wandlungsmechanismus 4b
abgegriffen und in eine lineare Vor- und Rickwartsbe-
wegung gewandelt wird, welche Uber einen Abgriff 23
abgegriffenwerden kann, um diese lineare Vorwarts- und
Ruckwartsbewegung als Antriebsbewegung auf eine
Stecheinrichtung des Nadelmoduls 3 einzukoppeln. Der
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Abgriff 23 kann Teil der Kopplungseinrichtung 6 sein.
[0040] Bei dem Wandlungsmechanismus 4b sind in
Bezug auf den elektrischen Motor 21 eine proximale und
eine distale Lagereinrichtung 24, 25 vorgesehen, die in
einer Ausfiihrungsform in einem Gehause des Antriebs-
moduls 2 ortsfest oder gehdusefest gelagert sein kon-
nen. An der distalen Lagereinrichtung 25 ist ein Lager-
bauteil 26 mit einem Kugelkopf 27 gelagert, der bei dem
gezeigten Beispiel einstiickig angeformt ist. Auf dem Ku-
gelkopf 27 sitzt eine Taumelscheibenanordnung 28 mit
einer Taumelscheibe 29. Der Kugelkopf 27 bildet zusam-
men mit einem inneren Bauteil 30 der Taumelscheiben-
anordnung 28 ein Kugelgelenk.

[0041] An die Taumelscheibenanordnung 28 koppelt
ein Einstellbauteil 31, welches sowohl an der Taumel-
scheibenanordnung 28 wie auch an einer Bauteillage-
rung 32 schwenkbar gelagert ist. Bei der dargestellten
Ausfihrungsform ist das Einstellbauteil 31 mit einem
Scheiben- oder Flachbauteil gebildet. Uber ein Kopp-
lungsbauteil 33 ist die Bauteillagerung 32 mit der An-
triebswelle 22 fest verbunden. Aufgrund der drehenden
Antriebsbewegung, welche tiber die Antriebswelle 22 be-
reitgestellt ist, drehen sich das Kopplungsbauteil 33 so-
wie das hieran koppelnde Einstellbauteil 31 wie auch Tei-
le der Taumelscheibenanordnung 28 relativ zu der pro-
ximalen und der distalen Lagereinrichtung 24, 25, wo-
durch die Taumelscheibe 29 eine taumelnde Bewegung
ausfihrt, die das Abgreifen der linearen Vor- und Riick-
wartsbewegung an dem Abgriff 23 ermdglicht.

[0042] Mittels Verlagern der Bauteillagerung 32 in
Langsrichtung kann der Abstand der Bauteillagerung 32
zur Mitte des Kugelkopfes 27 verandert werden, was ein
Verandern derNeigung oder Schragstellung der Taumel-
scheibe 29 zur Langsrichtung bewirkt, so dass hierdurch
ein Hub der linearen Vorwarts- und Riickwartsbewegung
einstellbar ist.

[0043] Zum Verlagern der Bauteillagerung 32 in
Langsrichtung kdnnen unterschiedliche Ausgestaltun-
gen vorgesehen sein. In einem Beispiel kann der elek-
trische Motor 21 in Léngsrichtung verlagertwerden. Uber
die Antriebswelle 22 und das hiermit fest verbundene
Kopplungsbauteil 33 wird dann die Bauteillagerung 32
ebenso in Langsrichtung verlagert. Alternativ kann der
elektrische Motor 21 ortsfest im Gehause des Antriebs-
moduls 2 aufgenommen sein. Das mit der Antriebswelle
22 drehfest verbundene Kopplungsbauteil 33 kann dann
in Langsrichtung verlagert werden, um die Bauteillage-
rung 32 zu verschieben. Hierflr kann ein Antrieb (nicht
dargestellt) vorgesehen sein, um das Kopplungsbauteil
33 zu verlagern.

[0044] Fig. 7 und 8 zeigen schematische funktionelle
Darstellungen fiur Elemente des Antriebssystems aus
Fig. 2 bis 6 mit unterschiedlichen Hubeinstellungen A, B.
Fur gleiche Merkmale werden dieselben Bezugszeichen
wie in den Fig. 2 bis 6 verwendet. In den Fig. 7 und 8
sind jeweils zwei unterschiedliche Drehstellungen fir die
Taumelscheibe 29 gezeigt, deren taumelnde Bewegung
zu dem Hub A (Fig. 7) oder dem Hub B (Fig. 8) fir die
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lineare Vorwarts- und Rickwartsbewegung fiihrt. Be-
wirkt werden die unterschiedlichen Hiibe durch die ver-
schiedenen Schragstellungen der Taumelscheibe 29.
Bei dem gezeigten Beispiel wird der elektrische Motor
21 verlagert (Motorverschiebung).

[0045] Fig. 9 und 10 zeigen schematische funktionelle
Darstellungen fir Elemente einer anderen Ausfiihrung
mitunterschiedlichen Hubeinstellungen A, B. Fiir gleiche
Merkmale werden dieselben Bezugszeichen wie in den
Fig. 2 bis 6 verwendet. In den Fig. 9 und 10 sind jeweils
zwei unterschiedliche Drehstellungen fiir die Taumel-
scheibe 29 gezeigt, deren taumelnde Bewegung zu dem
Hub A (Fig. 9) oder dem Hub B (Fig. 10) fir die lineare
Vorwarts- und Rickwartsbewegung fihrt. Bewirkt wer-
dendie unterschiedlichen Hibe durch die verschiedenen
Schragstellungen der Taumelscheibe 29. Bei dem ge-
zeigten alternativen Beispiel verbleibt der elektrische
Motor 21 ortsfest, wenn zur Hubeinstellung die Bauteilla-
gerung 32 (relativ zum Kugelkopf 27) verlagert wird. Zum
Implementieren kann zum Beispiel eine in Axialrichtung
verschiebliche Gehause- / Einstellhllse mit umlaufender
Nut auf der Innenseite vorgesehen sein, in der eine Ver-
schiebenocke auf einer rotierenden Baugruppe in der Nut
umlauft und mittels Hilsenverschiebung beziiglich der
rotierenden Baugruppe verlagert wird.

Patentanspriiche

1. Antriebssystem fir ein Handgerat zum lokalen Auf-
stechen einer menschlichen oder einer tierischen
Haut, mit:

- einer Antriebseinrichtung (21), die eingerichtet
ist, eine drehende Antriebsbewegung bereitzu-
stellen; und

- einem Wandlungsmechanismus (4b), welcher
zum Abgreifen der drehenden Antriebsbewe-
gung an die Antriebseinrichtung (21) koppelt
und eingerichtetist, ausgehend von der drehen-
den Antriebsbewegung eine lineare Vorwarts-
und Rickwartsbewegung bereitzustellen, der
Wandlungsmechanismus (4b) aufweisend:

- eine Taumelscheibenanordnung (28), die
an einer Lagereinrichtung (24, 25) angeord-
net ist;

- eine an der Taumelscheibenanordnung
(28) gebildete Taumelscheibe (29), welche
im Betrieb aufgrund der drehenden An-
triebsbewegung eine Taumelbewegung
ausfihrt;

- einen Abgriff (23), welcher an die Taumel-
scheibe (29) koppelt und eingerichtet ist,
mittels Zusammenwirken mit der Taumel-
scheibe (29) die lineare Vorwarts- und
Ruckwartsbewegung zum Abgreifen bereit-
zustellen; und
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- ein Einstellbauteil (31), welches an die
Taumelscheibenanordnung (28) koppelt
und verlagerbar angeordnetist, derart, dass
zum Einstellen eines Hubs der an dem Ab-
griff (23) bereitgestellten linearen Vorwarts-
und Riickwartsbewegung eine Neigung der
Taumelscheibe (29) zur Langsrichtung mit-
tels Verlagern des Einstellbauteils (31) ver-
anderbar ist;

gekennzeichnet durch ein distales Gelenkbauteil
(26), welches von der Lagereinrichtung (25) aufge-
nommen ist und an das die Taumelscheibenanord-
nung (28) tber ein Drehgelenk koppelt.

Antriebssystem nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Einstellbauteil (31) an der Tau-
melscheibenanordnung (28) schwenkbar gelagert
ist.

Antriebssystem nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das Einstellbauteil (31) mit
einem Flachbauteil gebildet ist, dessen Flachseiten
sich in der Langsrichtung erstrecken.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Einstellbauteil (31) an einer Bauteillage-
rung (32) verlagerbar angeordnet ist, derart, dass
zum Einstellen des Hubs der an dem Abgriff (23)
bereitgestellten linearen Vorwarts- und Rickwarts-
bewegung die Neigung der Taumelscheibe (29) zur
Langsrichtung mittels Verlagern des Einstellbauteils
(31) veranderbar ist, wobei hierzu die Bauteillage-
rung (32) in der Langsrichtung verlagerbar ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, soweit auf Anspruch 4 riick-
bezogen, dadurch gekennzeichnet, dass die Bau-
teillagerung (32) einen Abstand zwischen einer
Drehgelenksmitte des Drehgelenks und der Bau-
teillagerung (32) verandernd verlagerbar ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, soweit auf Anspruch 4 riick-
bezogen, dadurch gekennzeichnet, dass die Bau-
teillagerung (32) einen Lagerzapfen aufweist, wel-
cher drehbar in einer zugeordneten Lagerbuchse
angeordnet ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, soweit auf Anspruch 4 riick-
bezogen, dadurch gekennzeichnet, dass die Bau-
teillagerung (32) einer Verlagerung der Antriebsein-
richtung (21) in Langsrichtung folgend verlagerbar
ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
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gehenden Anspriiche, soweit auf Anspruch 4 riick-
bezogen, dadurch gekennzeichnet, dass die Bau-
teillagerung (32) an einem in Langsrichtung relativ
zur Antriebseinrichtung (21) verlagerbaren Bauteil
angeordnet ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebseinrichtung (21) und der Wand-
lungsmechanismus (4b) in einem Gehause ange-
ordnet sind, wobei die Lagereinrichtung (24, 25) in
dem Gehause gehdusefest angeordnet ist.

Antriebssystem nach mindestens einem der voran-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Lagereinrichtung eine in Bezug auf die An-
triebseinrichtung (21) proximale Lagereinrichtung
(24) und eine in Bezug auf die Antriebseinrichtung
(21) distale Lagereinrichtung (25) aufweist, die in ei-
ner Langsrichtung von der proximalen Lagereinrich-
tung (24) beabstandet ist.

Antriebssystem nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Taumelscheibenanord-
nung (28) zwischen der proximalen und der distalen
Lagereinrichtung (24, 25) angeordnet ist.

Antriebsmodul fir ein Handgerat zum lokalen Auf-
stechen einer menschlichen oder einer tierischen
Haut, welches ein Antriebssystem nach mindestens
einem der vorangehenden Anspriiche aufweist und
an ein Nadelmodul (3) mit einer Stecheinrichtung (7)
zum lokalen Hautaufstechen koppelbar ist.

Handgerat zum lokalen Aufstechen einer menschli-
chen oder einer tierischen Haut, aufweisend ein An-
triebsmodul nach Anspruch 12 und ein hieran ge-
koppeltes Nadelmodul (3) mit einer Stecheinrichtung
(7) zum lokalen Hautaufstechen.

Claims

1.

A drive system for a hand-held device for locally
piercing human or animal skin, with:

- a drive means (21) which is configured to pro-
vide a rotary drive movement; and

- a conversion mechanism (4b) which is coupled
to the drive means (21) for tapping the rotary
drive movement and is configured to provide a
linear forwards and backwards movement em-
anating fromthe rotary drive movement, the con-
version mechanism (4b) having:

- awobble plate assembly (28) which is dis-
posed on a bearing means (24, 25);
- a wobble plate (29) formed on the wobble
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plate assembly (28) which, during opera-
tion, executes a wobbling motion due to the
rotary drive movement;

- a tap (23) which is coupled to the wobble
plate (29) and is configured to provide the
linear forwards and backwards movement
for tapping by means of cooperation with
the wobble plate (29); and

- an adjustment component (31) which is
coupled to the wobble plate assembly (28)
and is displaceably disposed in a manner
such that in order to adjust a stroke of the
linear forwards and backwards movement
provided at the tap (23), aninclination of the
wobble plate (29) with respect to the longi-
tudinal direction is variable by displacing the
adjustment component (31);

characterized by a distal joint component (26)
which is received by the bearing means (25) and is
coupled to the wobble plate assembly (28) via a ro-
tary joint.

The drive system as claimed in claim 1, character-
ized in that the adjustment component (31) is piv-
otably mounted on the wobble plate assembly (28).

The drive system as claimed in claim 1 or claim 2,
characterized in that the adjustment component
(31) is formed with a flat component the flat sides of
which extend in the longitudinal direction.

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claims, characterized in that the adjust-
ment component (31) is displaceably disposed on a
component bearing (32) in a manner such that, in
order to adjust the stroke of the linear forwards and
backwards movement provided at the tap (23), the
inclination of the wobble plate (29) with respect to
the longitudinal direction is variable by displacing the
adjustment component (31), wherein for this pur-
pose, the component bearing (32) is displaceable in
the longitudinal direction.

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claims insofar asitrelates to claim 4, char-
acterized in that the component bearing (32) is dis-
placeable so as to vary a distance between a rotary
joint centre of the rotary joint and the component
bearing (32).

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claims insofar asitrelates to claim 4, char-
acterized in that the component bearing (32) has a
bearing journal which is rotatably disposed in an as-
sociated bearing bush.

The drive system as claimed in at least one of the
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preceding claimsinsofar asitrelates to claim 4, char-
acterized in that the component bearing (32) is dis-
placeable following a displacement of the drive
means (21) in the longitudinal direction.

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claimsinsofar asitrelates to claim 4, char-
acterized in that the component bearing (32) is dis-
posed on a component which is displaceable in the
longitudinal direction relative to the drive means (21).

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claims, characterized in that the drive
means (21) and the conversion mechanism (4b) are
disposed in a housing, wherein the bearing means
(24, 25) is arranged in the housing fixed relative to
the housing.

The drive system as claimed in at least one of the
preceding claims, characterized in that the bearing
means has a bearing means (24) which is proximal
with respect to the drive means (21) and a bearing
means (25) which is distal with respect to the drive
means (21) and is at a distance from the proximal
bearing means (24) in a longitudinal direction.

The drive system as claimed in claim 10, character-
ized in that the wobble plate assembly (28) is dis-
posed between the proximal and the distal bearing
means (24, 25).

A drive module for a hand-held device for locally
piercing human or animal skin, which has a drive
system as claimed in at least one of the preceding
claims and which can be coupled to a needle module
(3) with a piercing means (7) for local skin piercing.

A hand-held device for locally piercing human or an-
imal skin, having a drive module as claimed in claim
12 and a needle module (3) with a piercing means
(7) coupled thereto for locally piercing the skin.

Revendications

1.

Systeme d’entrainement pour un dispositif portatif
pour piquer localement la peau humaine ou animale,
comprenant :

-undispositif d’entrainement (21), qui est congu
pour fournir un mouvement d’entrainement
rotatif ; et

- un mécanisme de conversion (4b), qui est cou-
plé au dispositif d’entrainement (21) afin de cap-
ter le mouvement d’entrainement rotatif et est
configuré pour fournir un mouvement linéaire
d’avant en arriére, a partir du mouvement d’en-
trainement rotatif, le mécanisme de conversion
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(4b) présentant :

- un ensemble de plateau oscillant (28), qui
est disposé sur un ensemble de palier (24,
25);

- un plateau oscillant (29) formé sur I'en-
semble de plateau oscillant (28) qui, en uti-
lisation, provoque un mouvement oscillant
dd a I'exécution du mouvement d’entraine-
ment rotatif;

- un capteur (23), qui est couplé au plateau
oscillant (29) et agencé pour, par coopéra-
tion avec le plateau oscillant (29), fournir un
mouvement linéaire vers I'avant et fournir
un mouvement inverse pour le taraudage ;
et

-un composantde réglage (31), quiest cou-
plé a 'ensemble de plateau oscillant (28) et
est agencé de maniére a pouvoir coulisser
de telle sorte qu’une inclinaison du plateau
oscillant (29) par rapport a la direction lon-
gitudinale puisse étre modifiée en dépla-
cant le composant de réglage (31) afin de
régler une course du mouvement linéaire
d’avant en arriére prévu au niveau du cap-
teur (23);

caractérisé par un composant d’articulation distal
(26) qui est recu par le dispositif de palier (25) et
auquel I'agencement de plateau oscillant (28) est
couplé via une articulation pivotante.

Systeme d’entrainement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le composantderéglage (31)
est monté de maniére pivotante sur le plateau os-
cillant (28).

Systeme d’entrainement selon la revendication 1 ou
2, caractérisé en ce que le composant de réglage
(31) estformé avec un composant platdont les cotés
plats s’étendent dans la direction longitudinale.

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce que
le composant de réglage (31) estagencé de maniéere
déplagable sur un palier de composant (32) de telle
sorte que pour régler la course du mouvement linéai-
re vers l'avant et vers l'arriére prévu au niveau du
capteur (23) linclinaison du plateau oscillant (29)
dans la direction longitudinale puisse étre modifiée
en déplagant I'élément de réglage (31), dans lequel
le palier de composant (32) est a cet effet déplacable
dans la direction longitudinale.

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, dans la mesure ou il dé-
pend de la revendication 4, caractérisé en ce que
le palier de composant (32) peut étre déplacé pour
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modifier une distance entre un centre d’articulation
pivotante de I'articulation pivotante et le palier de
composant (32).

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, dans la mesure ou il dé-
pend de la revendication 4, caractérisé en ce que
le palier de composant (32) présente un tourillon de
palier qui est monté rotatif dans un coussinet de pa-
lier associé.

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, dans la mesure ou il dé-
pend de la revendication 4, caractérisé en ce que
le palier de composant (32) est déplacable dans la
direction longitudinale suite a un déplacement du
dispositif d’entrainement (21).

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, dans la mesure ou il dé-
pend de la revendication 4, caractérisé en ce que
le palier de composant (32) est disposé sur un com-
posantdéplacable dans la direction longitudinale par
rapport au dispositif d’entrainement (21).

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce que
le dispositif d’entrainement (21) et le mécanisme de
conversion (4b) sont agencés dans un carter, dans
lequel le dispositif de palier (24, 25) est disposé de
maniére stationnaire dans le carter.

Systeme d’entrainement selon au moins une des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce que
le dispositif de palier par rapport au dispositif d’en-
trainement(21) présente un dispositif de palier proxi-
mal (24) et par rapport aux moyens d’entrainement
(21) un dispositif d’appui distal (25), qui est espacé
dans une direction longitudinale du dispositif d’appui
proximal (24).

Systeme d’entrainement selon la revendication 10,
caractérisé en ce que le dispositif de plateau os-
cillant (28) est disposé entre le dispositif de palier
proximal et le dispositif de palier distal (24, 25).

Module d’entrainement pour un appareil portatif pour
le piquage local de la peau humaine ou animale, qui
présente un systeme d’entrainement selon au moins
une des revendications et peut étre couplé a un mo-
dule d’aiguille (3) avec un dispositif de piquage (7)
pour le piquage local de la peau.

Appareil portatif pour le piquage local de la peau
humaine ou animale, présentant un module d’entrai-
nement selon la revendication 12 et un module
d’aiguille couplé a celui-ci (3) avec un dispositif de
piquage (7) pour le piquage local de la peau.
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